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Abstract of EP0798541 

The sensor (1 ) has a fixed armature (2) having at least three 
pole pieces (4a, 4b, 5) which define: (i) a principal air-gap 
(6). The first and second fixed pole pieces (4a, 4b) are 
situated on one side of the principal air-gap (6) and at least a 
third pole piece (5) is situated at the other side of the air-gap 
(6) and; (ii) two secondary air-gaps (7, 8) respectively 
situated between the first and second fixed pole pieces (4a, 
4b) and the third fixed pole piece (5). 
The sensor (1 ) has a mobile armature (9) having at least a 
permanent magnet whose magnetisation is directed along 
the principal air-gap (6). This armature (9) is displaced in the 
principal air-gap (6) and at least a magnetic induction 
detector (12, 13) is arranged in the secondary air-gap (7, 8). 



FIG.4. 
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(54) Capteur magnetique de position 

(57) Capteur magnetique de position (1%) 
connprenant : une armature fixe (2) avec au moins trois 
pieces polaires (4a. 4b ; 5) definissant, d'une part, un 
entrefer principal (6) d'un cote duquel sont situees une 
premiere et une deuxieme pieces polaires fixes (4a. 4b) 
at de I'autre cote duquel est situee au moins une troisie- 
me piece polaire fixe (5), et, d'autre part, deux entrefers 
secondaires (7, 8) situes respectivement entre les pre- 
miere et deuxieme pieces polaires fixes (Aa, 4b) et la 
troisieme piece polaire fixe (5) ; une armature mobile (9) 



avec au moins un aimant permanent a aimantation diri- 
gee selon I'entrefer principal (6). I'armalure mobile (9) 
etant apte a se deplacer dans I'entrefer principal (6) ; et 
au moins un detecteur d'induction magnetique dispose 
dans un entrefer secondaire (7. 8) ; le partage du flux 
de I'almant entre les pieces polaires dans rentrefer prin- 
cipal genere deux inductions magnetiques dans les en- 
trefers secondaires (7, 8) qui varlent lineairement avec 
la position de Taimant et dont la somme reste constante 
et non nulle. 
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Description 

La presente invention concerne des perfectionne- 
ments apportes aux capteurs magnetiques de position, 
notamment, nnais non exclusivement. aux capteurs ma- 
gnetiques de position angulaire. 

On connait de nombreux types de capteurs magne- 
tiques de position, notamment de position angulaire, qui 
toutefois ne donnentpas, ou pas totalement satisfaction 
aux nombreuses exigences de la pratique pour ce qui 
est de I'amplitude angulaire de fonctionnement, de la 
fiabilite et de I'aptitude a etre miniaturises pour autoriser 
leur implantation dans un environnement encombre. En 
outre dans certains types de capteurs, en raison meme 
de leurs structures, les rotors sont soumis a des efforts 
axlaux qui necessitent la mise en oeuvre de butees axia- 
les qui sont encombrantes et qui accroissent les couts 
de fabrication. Enfin, il est frequent actuellement que les 
utfllsateurs souhaltent se procurer les capteurs en pie- 
ces non monl^es, de manlere a pouvoir eux-memes les 
integrer dans des structures de support et eviter d'avoir 
a monter les capteurs acheves sur lesdites structures 
de support, afin d'economiser des organes de fixation 
et de la place, voire d'accroTtre la securite de fonction- 
nement en cours d'utllisation. 

L'invention a essentlellement pour but de proposer 
un capteur magnetique de position qui evite dans toute 
la mesure du possible les inconvenients precites, et qui 
en outre presente une fiabilite accrue grace a une 
meilleure linearite de la courbe de variation de I'lnduc- 
tion en fonction de la position de I'armature mobile par 
rapport a I'armature fixe et grace aussi a une meilleure 
insensibillte aux variations thermiques ambiantes. 

A ces fins, l'invention propose un capteur magneti- 
que de position perfectionne qui se caract6rise essen- 
tiellement en ce qu'il comprend : 

une armature fixe comprenant au moins trois pieces 
polaires deflnissant, d'une part, un entrefer princi- 
pal, une premiere et une deuxieme pieces polaires 
fixes etant situees d'un cote dudit entrefer principal 
et au molns une troisleme piece polaire fixe etant 
situee de Tautre cote dudit entrefer principal, et, 
d'autre part, deux entrefers secondaires situes res- 
pectivement entre les susdites premiere et deuxie- 
me pieces polaires fixes et la troisleme piece polaire 
fixe, 

une armature mobile comportanl au moins un 
aimant permanent a aimantation dirig6e selon I'en- 
trefer principal, ladite armature mobile etant apte a 
se deplacer dans ledit entrefer principal, et 
au moins un detecteur d'induction magnetique dis- 
pose dans un entrefer secondaire. 

Grace a cet agencement, le partage du flux de 
I'aimant entre les pieces polaires dans I'entrefer princi- 
pal g^nere deux inductions magnetiques dans les en- 
trefers secondaires, qui varient de fagon sensiblement 



lineaire avec la position de I'aimant de I'armature mobile 
et dont la somme reste sensiblement constante et non 
nulle. En particulier. en prevoyant de fagon preferentlel- 
le deux detecteurs respectlvement dans les deux entre- 

5 fers secondaires, il est alors aise d'effectuer une mesure 
differentielle a partir des deux valours B-, et relevees 
dans les deux entrefers secondaires et de determiner 
la grandeur (8^- B2)/(B^ + B^): une telle mesure diffe- 
rentielle relative reste insensible aux variations des ni- 

10 veaux d'aimantatlon, notamment en fonction de la tem- 
perature, et confere une meilleure fiabilite au capteur. 

Une application preferee (bien que non exclusive) 
des dispositions conforme a l'invention sont relatives a 
un capteur de position angulaire sur une amplitude an- 
75 gulaire mecanique maximale d'envlron 180° (± 90** de 
part et d'autre d'une position centrale), lequel capteur 
de position angulaire est agence conformement a ce qui 
est indique plus haut et se caracterlse en ce qu'il 
comprend : 

20 

un stator comprenant les susdites trois pieces po- 
laires definissant le susdit entrefer principal qui est 
circulaire et les susdits entrefers secondaires, et 
un rotor comportant au moins le susdit aimant a 
^5 aimantation dirig6e selon I'entrefer principal circu- 
laire. 

Dans un premier mode de realisation, prefere, le 
stator comprend deux premieres pieces polaires semi- 

30 circulaires dont deux extremites face-a-face definissent, 
avec la troisleme piece polaire qui est configuree pour 
s'etendre en regard desdites deux extremites des pre- 
mieres pieces polaires. les susdits entrefers 
secondaires ; avantageusement alors la troisleme piece 

35 polaire est circulaire, de preference en forme d'anneau, 
les deux premieres pieces polaires sont, a elles deux, 
circulaires, de preference en forme d'anneau et situees 
coaxialement et parallelement a la troisieme piece po- 
laire, et I'aimant du rotor est aimante axlalement et est 

40 Interpose entre lesdites pieces polaires se faisant face 
axlalement. On beneficie alors notamment de I'avanta- 
ge de la simplicite de realisatbn d'une aimantation axia- 
le de la piece constituant I'aimant permanent du rotor, 
et done de I'avantage d'un moindre cout de fabrication 

45 du capteur On peut alors prevoir que les faces des deux 
premieres pieces polaires et la face en regard de la troi- 
sieme pl6ce polaire qui definissent ensemble les entre- 
fers secondaires s'etendent radialemenl et lesdils en- 
trefers secondaires sont axiaux, ou bien aussi en va- 

50 riante que les deux premieres faces polaires et la face 
en regard de la troisleme piece polaire qui definissent 
ensemble les entrefers secondaires s'etendent axlale- 
ment et lesdits entrefers secondaires sont radlaux; 
alors les entrefers secondaires sont definis par des fa- 
55 ces en regard de plots en saillie radiale appartenant res- 
pectlvement aux trois pieces statorlques et situes en de- 
hors de la trajectoire suivie par I'aimant du rotor. 

Dans un second mode de realisation possible, les 
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deux premieres pieces polaires sont en forme de demi- 
bagues. la troisieme piece polaire est en forme de noyau 
central coaxial aux deux demi-bagues at presente au 
moins une saillie radiale s'etendant en regard d'au 
moins un intervalle forme entre les extremites en regard 
des premieres pieces polaires, et Taimant permanent du 
rotor est aimante radialement et interpose radialement 
entre le noyau central et la bague externe se faisant face 
radialement. Bien qu'il soit plus difficile et dont plus cou- 
teux d'aimanter radialement la piece formant I'aimant 
permanent du rotor, une telle configuration peut trouver 
son emploi dans des applications specif iques. On peut 
alors prevoir que la saillie radiale de la troisieme piece 
statorique est decalee axialement par rapport aux deux 
premieres pieces statoriques et chevauche exterieure- 
ment le chant de celles-ci, les entrefers secondaires 
etant alors axiaux. ou bien encore que la saillie radiale 
de la troisieme piece statorique s'etend en regard des 
deux premieres pieces statoriques, les entrefers secon- 
daires elanl alors radiaux. 

L' invention sera mieux comprise a la lecture de la 
description detaillee qui suit de certains modes de rea- 
lisation donnes uniquement a titre d'exemples non limi- 
tatifs. Dans cette description on se refere aux dessins 
annexes sur Icsqucis : 

la figure 1 est une vue tres schematique iliustrant 
la conception de principe d'un capteur conforme k 
I'invention ; 

la figure 2 est un graphique montrant les variations 
des flux dans le capteur de la figure 1 ; 
la figure 3 est une vue schematique, en perspective, 
d'un mode de realisation de capteur de position li- 
neaire agence conformement a I'invention ; et 
les figures 4 a 6 sont des vues schematiques en 
perspective de trois modes de realisation (celui de 
la fig. 4 etant prefere) de capteur de position angu- 
laire agences conformement a invention. 

En se reportant a la figure 1 tout d'abord, le capteur 
de position designe dans son ensemble par la reference 
numerique 1 comprend une armature fixe 2 comportant 
au moins trois pieces polaires 4 (pieces polaires supe- 
rieures sur le dessin) et 5 (piece polaire inferieure sur 
le dessin) qui sont agencees pour definir : 

d'une part, un entrefer principal 6 de telle manifere 
que deux pieces polaires 4a el 4b soient siluees 
d'un meme cote de I'entrefer principal 6 et que au 
moins la troisieme piece 5 (qui peut elle-meme etre 
constituee de deux parties 5a et 5b dans certains 
modes de realisation) soit situee de I'autre cote de 
I'entrefer principal 6 ; 

et, d'autre part, deux entrefers secondaires 7 et 8 
situes respectivement entre les premiere et troisie- 
me pieces polaires 4a et 5 (ou 5a) et les deuxieme 
et troisieme pieces polaires et 5 (ou 5b). 
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Dans I'entrefer principal se trouve une armature 
mobile 9 qui comporte ou qui est constituee par au 
moins un aimant permanent a aimantation dirigee selon 
I'entrefer principal (fleche 10), ladite armature mobile 9 

5 etant apte a se deplacer dans I'entrefer 6 transversale- 
ment a ta direction d'aimantation (double fleche 11). le 
deplacement etant provoque par un organe externe 
(non represente) auquel I'armature mobile est accouple 
directement ou indirectement et dont on souhaite deter- 

10 miner la position et/ou I'amplitude de deplacement. 

Enfin au moins un detecteur d'induction magneti- 
que (par exemple une sonde de Hall) est dispose dans 
un entrefer secondaire 7 ou 8 poury mesurer Tinduction 
respective ou B2. De preference, on prevoit deux de- 

is tecteurs 12 et 13 disposes respectivement dans les 
deux entrefers 7 et 8 pour une mesure simultanee de 
B^ et Bg. 

En fonction de la position de I'aimant par rapport 
aux deux pieces polaires 4a et 4b, les lignes de champ 
se reparlissenl de fa9on correlative a cette position dans 
les deux pieces polaires 4a et 4b ; les deux Inductions 
Bi et B2 mesurees dans les deux entrefers 7 et 8 sont 
done representatives de la position de Taimant el varient 
en sens inverses I'une de I'autre ; lorsque I'aimant est 

25 en position centree par rapport aux deux pieces polaires 
4a et 4b, les deux inductions et 63 sont sensiblement 
egales. La figure 2 illustre les variations respectives des 
inductions B^ et B2 (en ordonnees) en fonction du de- 
placement de I'aimant (en abscisses). 

30 On notera que les deux inductions B, et B2 varient 
de fapon sensiblement lineaire avec la position de 
I'aimant et que leur somme reste sensiblement constan- 
te et non nulle comme visible sur le graphique de la fig. 
2. Un disposilif equipe de deux detecteurs se prete par- 

35 ticulierement bien ^ des mesures differentielles pour la 
■ determination des quantites B^ - B2 et B-, + B2. II est 
alors possible de determiner la quantite (B^ - B2)/(B-, + 
B2), valeur de mesure differentielle relative qui est in- 
sensible aux variations des niveaux d'aimantation, no- 

40 tamment en fonction de la temperature ; il en resulte une 
determination plus precise de la position de I'aimant et 
de I'armature associee 9, et done de I'organe auquel cel- 
le-ci est accouplee. 

La disposition de base qui vient d'etre decrite peut 

45 donner lieu a divers modes de realisation. 

La figure 3 illustre: tres schematiquement. un cap- 
teur S deplacement lineaire 1'. En conservant les m§- 
mes relerences numeriques pour designer les elements 
identiques a ceux de la figure 1 , les pieces polaires 4a 

so et 4b s'etendent rectilineairement dans le prolongement 
I'une de i'autre, tandis que la piece 5, unique, s'etend 
rectilineairement en regard des pieces 4a et 4b et a dis- 
tance de cclles-ci pour constituer I'entrefer principal 6 
rectiligne. L'armature mobile 9, realisee sous forme d'un 

55 bloc rectiligne, est disposee dans I'entrefer 6 entre les 
pieces 4a, 4b et 5 et est mobile llneairement (double 
fleche 11). Chaque piece polaire 4a. 4b et 5 comporte 
une excroissance laterale designee sur la figure 3 par 
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les references respectives 4a-,, 4b-, et 5^, ces excrois- 
sances etant conformees de manlere que les deux ex- 
croissances 4a-, et 4bi soient disposees cote a cote 
aveC: chacune, une face situee en regard et k distance 
de lafacecorrespondante. unique, de I'excroissance 5-,, 
afin de constituer les deux entrefers secondaires 7 et 8 
respectivement. 

Bien entendu, d'autres agencennents sont possi- 
bles en conservant la meme structure de base et le me- 
me mode de fonctionnement. 

Aux figures 4 a 6 sont representes trois exemples 
de realisation de capteur a deplacement rotatif respec- 
tivement 1 a 1 "3. 

Dans le mode de realisation prefere de la figure 4, 
les pieces polaires 4a et 4b sont, a edes deux, circulaires 
et de preference, pour eviter des fuites magnetiques ex- 
cessives, elles sont agencees sous forme de deux de- 
mi-anneaux non jointifs ; la piece polaire 5 est circutaire 
et de pr6f6rence, egalement pour 6vrter des fuites ma- 
gnetiques, elle est constituee sous forme d'un anneau 
complet Dans I'entrefer principal 6 forme par les faces 
axialement en regard de ces pieces polaires est dispo- 
see rarmature mobile 6 en forme de demi-cercle (eten- 
due d'environ 180**). L'aimant constltuant ou inclus dans 
I'armature 9 a done une aimantation dirigee axialement 
(fleche 10), c'est-a-dire paralielement a Taxe commun 
des anneaux formes respectivement par la piece polaire 
5 et les pieces polaires 4a, 4b. De la meme maniere que 
pour le capteur 1 ' de la figure 3. des excroissances ex- 
ternes respectives des pieces polaires determinent les 
entrefers secondaires 7 et 8 qui s'etendent alors axia- 
lement (les detecteurs d'induction ne sont pas represen- 
tes). 

Dans le capteur 1 "-, ainsi constitue, I'armature 9 est 
mobile circulairement (double fleche 11), tout en con- 
servant le mode de fonctionnement indique plus haut. 
L'interet parttculier de ce capteur reside dans la direc- 
tion axiale d'aimantation de l'aimant qui peut etre obte- 
nue dans des conditions economiques int^ressantes, 
ce qui conduit a un capteur d'un prix de revient qui peut 
etre tres faible et compatible avec les exigences d'une 
fabrication en tres grande serie et d'une tres large diffu- 
sion. 

Blen entendu, rl est possible de prevoir un agence- 
ment different des excroissances 4a-, et 4b-, de maniere 
a constituer des entrefers secondaires 7 et 8 d'etendue 
radiale. 

Les figures 5 et 6 monlrenl deux modes de realisa- 
tion de capteurs a deplacement rotatif dans lesquels 
l'aimant est aimante radialement. Bien que de tels 
aimants soient plus difficiles a fabriquer et done plus 
couteux que des aimants a aimantation axiale, des cap- 
teurs de ce type peuvent toutefois s'averer interessant 
pour des applications sp6cifiques. 

Dans le capteur l-g de la figure 5, les deux pieces 
polaires 4a et 4b sont en forme approximative de deux 
demi-cercles et reunies, sans etre aboutees. en un an- 
neau ouvert. tandis que la piece polaire 5 est un noyau 



central, de sorte que I'entrefer principal 6 est determine 
par les faces radialement en regard des pieces 4a, 4b 
et 5. Comme indique plus haut, I'armature mobile 9 est 
en forme de demi-cercle et l'aimant qu'elle comporte ou 
5 qui la constitue est aimante radialement et le deplace- 
ment de I'armature est circulaire (double fleche 11). La 
piece polaire 5 en forme de noyau central comporte une 
excroissance radiale 62 qui est decalee axialement par 
rapport aux pieces polaires 4a, 4b et qui s'etend jus- 
^0 qu'en regard du bord lateral de celle-ci. Cette excrois- 
sance 62 est conformee pour chevaucher les deux pie- 
ces polaires 4a et 4b (dans I'exemple represente, I'ex- 
croissance 62 est en forme de secteur de cercle) et elle 
determine avec lesdites pieces 4a et 4b les deux entre- 
75 fers secondaires 7 et 8 qui s'etendent alors axialement. 
La figure 6 montre un capteur 1 "3 qui est une va- 
riante de realisation de I'agencement de la figure 5, se- 
lon laquelle les pieces polaires 4a et 4b sont pourvues 
de deux excroissances respectives 4a2 et 4b2 en saillie 
20 radiale vers I'inlerieur, au meme niveau que Texcrois- 
sance 62. Les faces en regard des excroissances 4a2, 
4b2 et 62 determinent les deux entrefers secondaires 7 
et 8 respectivement, qui sont ici d'etendue radiale 

Grace aux dispositions contormes a I'invention, on 
25 est en mesure de constituer dos capteurs de position 
angulaire a un aimant qui permettent d'effectuer une de- 
tection lineaire de position sur une amplitude complete 
de 180° (± go** de part et d'autre d'une position centrale 
de reference representee par la position centree de I'ar- 
30 mature mobile par rapport aux deux pieces polaires 4a 
et 4b) et qui autorisent des mesures differentielles con- 
dulsant a des mesures precises et insensibles aux va- 
riations de temperature. 

Bien entendu des capteurs aptes a fonctionner sur 
35 des amplitudes differentes peuvent etre realises en mo- 
difiant le nombre des aimants ou leur geometrie (en par- 
ticulier I'angle d'ouverture). 

Comme il va de sol et comme il resulte deja de ce 
qui precede, invention ne se llmite nullement a ceux de 
^0 ses modes d'application et de realisation qui ont^te plus 
particulierement envisages ; elle en embrasse au con- 
traire toutes les variantes. En particulier, on notera que, 
dans la description qui precede, I'armature 9 est quali- 
tiee de mobile alors que I'armature 2 est qualifiee de tixe 
^5 car il s'agit la du cas le plus commun de mise en oeuvre 
de I'Invention. Toutefois, il est evident que seul intervient 
le mouvement relatif de I'armature 9 et de I'armature 2 
el que, pour cerlaines applications, il esl possible de fai- 
re en sorte que ce soit I'armature qui est mobile et soli- 
50 darisee a un organe dont on souhaite detecter la posi- 
tion, alors que I'armature 9 est fixe. 



Revendications 

1. Capteur magnetique de position (1 , V. 1 ") caracte- 
rise en ce qu'il comprend : 
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une armature fixe (2) comprenant au moins 
trois pieces polaires (4a, 4b ; 5) definissanl, 
d'une part, un entrefer principal (6). une pre- 
nniere et une deuxieme pieces polaires fixes 
(4a. 4b) etant situees d'un cole dudit entrefer 
principal (6) et au moins une troisieme piece 
polaire fixe (5) etant situee de I'autre cote dudit 
entrefer principal (6), et. d'autre part, deux en- 
trefers secondaires (7, 8) situes respective- 
ment entre les susdites premiere et deuxieme 
pieces polaires fixes (4a, 4b) et la troisieme pie- 
ce polaire fixe (5), 

une armature mobile (9) comportanl au moins 
un aimant permanent a aimantation dirigee se- 
lon I'entrefer principal (6), ladite arnnature mo- 
bile (9) etant apte a se deplacer dans ledit en- 
trefer principal (6), et 

au moins un detecteur d'induction magnetique 
(12, 13) dispose dans un entrefer secondaire 
(7. 8). 

ce grace a quel le partage du flux de I'aimant entre 
les pieces polaires dans I'entrefer principal genera 
deux inductions magnetiques (B^ B2) dans les en- 
trefers secondaires (7, 8).. qui varient do fa9on sen- 
siblement lineaire avec la position de Taimant de 
rarmature mobile (9) et dont la somme reste sensi- 
blement constante et non nulle. 

2. Capteur selon la revendication 1 . caracteris^ en ce 
qu'il comprend deux detecteurs d'induction magne- 
tique (12, 13) disposes respect ivement dans les 
deux entrefers secondaires (7. 8). 

3. Capleur (1 ") de position angulaire sur une amplitu- 
de angulaire mecanique maximale d'environ 180' 
(± 90* de part et d'autre d'une position centrale), 
selon la revendication 1 ou 2. caracterise en ce qu'il 
comprend : 

un stator (2) comprenant les susdites trois pie- 
ces polaires (4a, 4b ; 5) definissant le susdit en- 
trefer principal (6) qui est circulaire et les sus- 
dits entrefers secondaires (7, 8), et 
un rotor (9) comportanl au moins le susdit 
aimant a aimantation dirigee selon Tentrefer 
principal circulaire (6). 

4. Capteur selon la revendication 3, caracterise en ce 
que le stator \2) comprend deux premieres pieces 
polaires semi-circulaires (4a, 4b) dont deux extre- 
mites face-a-face definissent, avec la troisieme pie- 
ce polaire (5) qui est configuree pour s'etendre en 
regard desdites deux extremites des premieres pie- 
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que la troisieme piece polaire (5) est circulaire, en 
ce que les deux premieres pieces polaires (4a, 4b) 
sont, a elles deux, circulaires et situees coaxiate- 
ment et parallelement a la troisieme piece polaire, 
s et en ce que I'aimant du rotor (9) est aimante axia- 
lement et est interpose entre lesdites pieces polai- 
res se faisant face axialemenl. 

6. Capteur selon la revendication 5, caracterise en ce 
10 que les deux premieres pieces polaires sont, a elles 

deux, en forme d'anneau. 

7. Capteur selon la revendication 5 ou 6, caracterise 
en ce que la troisieme piece polaire est en forme 

^5 d'anneau. 

8. Capteur selon Tune quelconque des revendicalions 
5 a 7, caracterise en ce que les faces des deux pre- 
mieres pieces polaires (4a, 4b) et la face en regard 

20 de la troisieme piece polaire (5) qui definissenl en- 
semble les entrefers secondaires s'etendent radia- 
lement et lesdits entrefers secondaires (7, 8) sont 
axiaux. 

25 9. Capteur solon Tunc quelconque des revondications 
5^7, caracterise en ce que les faces des deux pre- 
mieres pieces polaires (4a, 4b) et la face en regard 
de la troisieme piece polaire (5) qui definissent en- 
semble les entrefers secondaires s'etendent axia- 
30 lement et lesdits entrefers secondaires sont ra- 
diaux. 

10. Capteur selon la revendication 4 ou 5, caracterise 
en ce que les entrefers secondaires (7. 8) sont de- 
3S finis par des faces en regard de plots (43^ , 4bi ; 5^ ) 
en saiilie radiale appartenant respect ivement aux 
trois pieces statoriques (4a, 4b ; 5) et situes en de- 
hors de la trajectoire suivie par I'aimant du rotor. 

40 11 . Capteur selon la revendication 4, caracterise en ce 
que les deux premieres pieces polaires (4a. 4b) 
sont en forme de demi-bagues, en ce que la troisie- 
me piece polaire est en forme de noyau central (5) 
coaxial aux deux demi-bagues et presente au 

4S moins une saiilie radiale (62) s'etendant en regard 
d'au moins un intervalle forme entre les extremites 
en regard des premieres pieces polaires, et en ce 
que I'aimanl permanent du rotor (9) est aimante ra- 
dlalement et interpose radialement entre le noyaux 

50 central (5) et la bague externe (4a. 4b) se faisant 
face radialement. 

12. Capteur selon la revendication 11, caracterise en 
ce que ia saiilie radiale (62) de la troisieme piece 
statorique (5) est decalee axialement par rapport 
aux deux premieres pieces statoriques (4a, 4b) et 
chevauche exterieurement le chant de celles-ci, les 
entrefers secondaires (7, 8) etant axiaux. 



ces polaires. les susdits entrefers secondaires (7, ss 
8). 

5. Capteur selon la revendication 4, caracterise en ce 
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13. Capteur selon la revendication 11. caracterise en 
ce que la saillie radlale (62) de la troisieme piece 
statorique (5) s'etend en regard des deux premieres 
pieces statoriques (4a, 4b), les entrefers secondai- 
res etant radiaux. s 
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